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Klaus K. W. Rhades, 33428 Marienfdd, von-Galen-Str. 38 



Handschleifgerat 

Die Neuerung bezieht sich auf ein Handschleifgerat nach dem Gattungsbegriff des Schutzanspnichs 1 . 
Aus der DE-PS 372001 1 ist es berdts bekannt, einem solchen Schleifgerat fur die Entlastung der 
Bedienungsperson dne Vorricfatung zuzuordnen, die das Gewicht des Schleifgerates dadurch aufhimrat, 
dafi das Gerat an einem Tragarm aufgehangt wird, der seinersetts an einer an der zu bearbeitenden 
Raumdecke festgemachten Sauggiocke befestigt ist. Vollige Instability laBt der Verwirklichung dieses 
Vorschlags keinen Raum. Aufgabe der Neuerung ist es, dne praktikable Losung fur das Problem zu . 
finden, den im Maler- oder Gipserbetrieb tatigen Fachmann von der Uberkopflast bd der Bearbdtung 
von Raumdecken zu befiden, und dies durch dne praktikable Losung. Letztere wird neuenmgsgemaB in 
dem Vorschlag nach dem kennzdcfanenden Tdl des Schutzanspnichs 1 gesehen. Vortdlhafte 
Wetterbildungen des Vorschlags nach der Neuerung sind dem Wortlaut der Unteranspruche zu 
entnehmen. Anhand der einzigen, schematisch gehaltenen Zdchnungsfigur sd die Neuerung bdspielhaft 
erlautert. 

Mit 1 ist ein motorgetriebenes, handelsubliches Handschleifgerat bezdchnet, das zum Abschldfen von 
Raumdecken bestimmt ist. Die rechtwinldig zum Maschinenkorper angeordnete Schleifschdbe tragt das 
Bezugszdchen 2. Auf einer fuQsdtigen Platte 3, die mit bodensdtig abgestutzen Rollen 4 versehen ist, 
ist in vertikaler Richtung ein hohenveranderbarer Stander 5 aus Rohrmaterial montiert, der sdnersdts 
durch ineinandergeschobene, losbar und fesdegbare Teile teleskopartig ausgebildet ist. Der obere 
AbschluB des Standers 5 wird gebildet durch dne Konsolplatte 6, die mit einer zwdten Konsolplatte 7 
losbar verbunden ist. Die Platte 7 ist gegenuber der Platte 6 um dne Achse 8 verdrehbar. Die Platte 7 
ist wdterhin Trager der fufisdtigen Gdenkstdle 9 dnes zwdgetdlten, nach oben gerichteten Lenker- 
Paralldogramms 10; 10', dessen mittlere Gdenkstdle mit 1 1 und dessen obere Gdenkstdle mit 12 
bezdchnet ist Zugfedem 13; 13* - an der unteren (9) und mittleren (1 1) Gdenkstdle befestigt - wirken 
im hebenden Sinne auf die Teil-Paralldogramme 10; 10' ein. An der oberen Gdenkstdle 12 ist 
stirnsdtig ein Halte- und Tragmechanismus 14 fur den Maschinenkorper des Schleifgerates angeordnet, 
wobd mit IS dne Aufhahmemulde, mit 16 dne Klemmscheile und mit 17 Sdtenarme bezdchnet sind. 
Der Halte- und Tragmechanismus 14 ist radial gegenuber der oberen Gdenkstdle 12 verstdlbar, die 
Sdtenarme 17 sind in der Hohenlage durch dne Verstdlspindd 18 gegenuber der Gdenkstdle 12 eben- 
falls anstellbar. Damit ist dne Feindnstdlung der Position des Schleifgerates 1 moglich. Wahlwdse 
durch einen Handgriff 19 oder ein Handrad 20 - befestigt am Stander 5 - kann die Bedienungsperson 
das Schleifgerat 1 uber die zu bearbdtende Deckenflache fuhren, ohne durch das Gerategewicht bdastet 
zu werden. 
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Bezugszeichenliste 

1 Hands chleifgerat 

2 Schleifscheibe 

3 FuOpiatte 

4 Bodenrollen 

5 Stander 

6 Konsolplatte 

7 zweite Konsolplatte 

8 Drehachse 

9 fuBseitige GdenksteDe 
10; 10' Lenker-Paralldogramm 

11 mitdere Gdenkstefle 

12 obere Gelenks telle 
13; 13' Zugfedern 

14 Halte- and Tragmechanismus 

15 A nfimfamcm nlde 

16 Klemmschdle 

17 Seitenarme 

18 Verstdlspindel 

19 Handgriff 

20 Handrad 



Sdmtzanspruche 

1 . Motorgetriebenes Handsdileifgerat, insbes. Winkd-Schleifgerat fur die Uberkopfbearbeitung von 
Raumdecken, dem one Vorrichtung zur Entlastung der Bedienungsperson vom Eigengewicht des 
Gerates zugeordnet ist dadurch gekennzei chnet , dafl die Entiastungsvorrichtung aus 
einem zweigeteilten, mit dra Gdenkstdlea (9; 11; 12) versehenen Lenkerparallelogramm (10; 10') 
besteht, dessen TeUe (10; 10*) unter Einwirkung von hebenden Kraftspeichem (Zugfedem 13; 13') 
stehen und das sich fufisettig auf einem vertikalen Stander (5) abstutzt und am freien oberen Ende 
einen Halte- und Tragmechanismus (14) fur das Schleiigerat (1) aufweist. 

2. Schleifgerat nach Anspruch 1.) dadurch gekennzeichnet , daB der Stander (5) durch 
teleskopartig ineinander verschiebbare, vertikal gerichtete Profile (Rohre) hohenveranderbar 
ausgebildet ist und an seinera oberen Ende dne Konsolplatte (6) tragt, wahrend seui Fu8 durch eine 
mit Bodenrollen (4) besetzte FuBplatte (3) gebildet wird. 

3. ScMeifgerat nach den Anspruchen 1.) und 2.) dadurch gekennzeichnet ,daBdienach 
unten gerichtete Gelenkstelle (9) des Lenkerparailelogramms (10; 10*) an einer Konsolplatte (7) 
befestigt ist, die gegenuber der AbschluBkonsole (6) des Standers (5) radial verdrehbar und mit 
letzterer losbar verbunden ist. 

4. Schleifgerat nach den Anspruchen 1.) - 3.) dadurch gekennzei chnet , daBan der 
unteren und mittleren Gelenkstelle (9; 11) des Lenkerparailelogramms (10; 10') Zugspeicheimittel 
(Zugfedem 13; IT) angelenkt sind, die anderenends an den Teilparallelogrammen (10; 10') in nach 
oben gerichtetem Sinne angreifen. 

5. Schleifgerat nach den Anspruchen 1.)- 4.) dadurch gekennzeichnet , daB der oberen 
Gelenkstelle (12) des geteilten Lenkeiparallelogramms (10; 10') stimsdtig ein Halte- und 
Tragmechanismus (14) fur das Schleifgerat (1) zugeordnet ist, der gegenuber der Gelenkstelle (12) 
radial und hohenverstdlbar ist. 

6. Schleifgerat nach den Anspruchen 1.)- 5.) dadurch gekennzei chnet , daB dem 
Stander (5) ein Handgriff (19) oder ein Handrad (20) zur Positionsverandenmg des Schleifgerates 
durdi die Bedienungsperson zugeordnet ist. 
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BASIC -ABSTRACT: 

Ceilings are sanded by a motor-driven manual sander which is balanced 
by a 

two-part parallelogram linkage (10,10") with three joint positions 
(9,11,12) on 

which lifting energy accumulators in the form of tension springs 
(13,13") act. 

A vertical column (5) provides a support and a mounting and support 
mechanism 

(14) is provided for the saner at the free upper end. 
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Preferably the column is adjustable in height by being formed from 
two vertical 

tubes in a telescopic arrangement and has a mounting plate (6) at its 
upper end 

and rollers (4) on a base plate (3) at its foot. 

ADVANTAGE - Removes loading on operator when working overhead. 

CHOSEN -DRAWING: Dwg.l/l 

TITLE -TERMS: MOTOR DRIVE SAND TOOL PARALLELOGRAM BALANCE ARRANGE TWO 
PART LINK 

THREE JOINT POSITION ACT TENSION SPRING VERTICAL COLUMN 

SUPPORT 

SUPPORT MECHANISM TELESCOPE HEIGHT ADJUST 
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